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Medizinischer Kontext

m lteratives Vorgehen unter
Rdéntgendurchleuchtung

= Neurochirurgie, Wirbelsaule
¢ Pedikelschraubeninsertion

m Kardiologie, Angiographie
& Katheterisierung der Koronarien

Quelle: Klinikum Oldenburg, 2003
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Stand der Technik

= Navigierte Bildgebung

¢ SurgiGATE (Medivision, Oberdorf, Schweiz)

& VectorVision u.a. (BrainLab AG, Kirchheim-Heimstetten)

¢ Atembewegungskompensation fiir Cyberknife (Schweikard et al.)
m Probleme

+ Sichtbarkeit erforderlich

¢ Begrenzter Arbeitsraum

¢ Einschrankungen fiir behandelnden Mediziner

# Strahlenbelastung
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Konzept
Aufbau - Navigierte Bildgebung |

Lokalisator flir

Bildverstarker
Roéntgen-C-Bogen

Messsonde (auf Brustkorb)

Katheter

\
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CARL
October 05 0sSIETERY
universitdt |[oLDENBURG
5 FAKULTAT 11
INFORMATIE, WIRTSCHAFTS-
UND RECHTSWISSENSCHAFTR

Konzept
Aufbau — Navigierte Bildgebung Il

Lokalisator flir

Bildverstarker
Réntgen-C-Bogen

Messsonde (auf Brustkorb)

O Katheter

\

Behandlungstisch

CARL
October 05 0sSIETERY
universitat |oLDENBURG
6 FAKULTAT 11
INFORMATIK, WIRTSCHAFTS -
UND RECHTSWISSENSCHAFTER




Konzept
Aufbau — Navigierte Bildgebung lll

Lokalisator flir

Bildverstarker
Roéntgen-C-Bogen

Messsonde (auf Brustkorb)

Katheter

T~

Behandlungstisch

TanL
October 05 T
universitdt |[oLDENBURG
7 FIKULTAT 1
NFORMATIE, WIRTSCHAFTS -
UMD RECHTEWI SRS EHAFTEh

Experimente
Aufbau - Navigierte Blldgebung

*q \

m Evaluierung unterschiedlicher
Positionen fir den Feldgenerator

m Bericksichtigung klinischer und
messtechnischer Bedingungen

Quelle: Univ. Oldenburg (AMT), 2005
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Experimente
Genauigkeitsmessung |

= Messung von:

& Absolute Position des
Bildverstarkers (6 d.o.f.)

¢ Relative Positionsfehler zwischen
Messsonden (2 x 5 d.o.f.)

¢ Abhangigkeit von Position des
Bildverstérkers

¢ Reproduzierbarkeit

m Bestimmung von
Korrekturfunktionen

Quelle: Univ. Oldenburg (AMT), 2005
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Experimente
Genauigkeitsmessung Il

m  GroBe absolute Positionsfehler bei Bewegung
des Bildverstarkers

Umgebung
¢ Mittl. Fehler = 1,88 mm (o = 0,65 mm)
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m Kleine relative Positionsfehler in metallfreier 2]
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m GroBe relative Positionsfehler bei
verschiedenen BV-Positionen
¢ Z.B. mittl. Fehler = 8,37 mm (o = 3,35 mm)

m Reproduzierbarkeit der Abweichung

Marker pesitians in mm

m Lokale Fehlerkompensation

mes

* pcomp = f(mexpBV ’mespprobe) =" pprobe _a(me-T pB‘/]
¢ Z.B. mittl. Fehler = 0,45 mm (o = 3,95 mm)
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Quelle: Univ. Oldenburg (AMT), 2005
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Zusammenfassung

m Konzept und Evaluierung der Einsatzfahigkeit eines elektro-
magnetischen Positionsmesssystems im Herzkatheter-Labor
(HK-Labor) fir die Katheternavigation

m |dentifikation der Abweichungen bei ferro-magnetischen
Objekten im Messraum in Abhangigkeit der aktuellen Angulation
des Rdéntgen-C-Bogens

m Fehlerkompensation mit reproduzierbarer Genauigkeit
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